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図 1 実験システムの構成 
筋電センサ Arduino HACKbery[1] 
                    
図 2 前腕部の筋肉の図(a:背側，b:掌側)[2] 
 























図 4に手首を背屈，掌屈させたときの筋電位の変化を，図 5に HACKberryの状態を示







図 4 手首を背屈，掌屈させたときの筋電位の変化 
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